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て，3.6 %(重量 1.1 kgに対し 40 g)の重量増加で物体を把持する指の指先力を 24 %～63 %
向上させることともに，母指・示指・中指の 3指による 1 kgを超える物体の Pick-and-Place
タスクを可能とした． 
以上から，ヒトの手を模したロボットハンドの大型化・重量化を伴わない高出力化を実現
した． 
 
